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Introduction: Les objectifs & les motivations

Analyse d’un geste sportif Simulation de pantin

Objectifs:

motivations
localisation




Introduction: Les difficultés

Moyens de mesures directes Erreurs de mesure

mesures directes

\ VAN J

Complexité articulaire

Artefacts,
Tissus mous,

physiologiques # mécaniques




Introduction: Méthodes Existantes

Axe hélicoidal

Détermine les coordonnées du centre de rotation

Détermine la position du centre de rotation et un
dans 2 repéres

vecteur directeur unitaire
Pas sensible aux faibles vitesses angulaires

) Recommandée par I’ISB.
Nece§s1te un pre-test a chaque Facilité d’utilisation
experimentation
Probléme dans la reconstruction
dans le repére de référence

Mouvement spécifique

Sensible aux faibles vitesses angulaires




Introduction: Méthodes Existantes

Régressions linéaires

® Le centre articulaire est définit a partir des
dimensions du segment.

% Peu fiable

Méthode par simple observation

Détermine la position de 1’axe instantané de
rotation par deux marqueurs anatomiques

Facilité d’utilisation

Treés utilisée mais peu fiable




Introduction:

modele réaliste

= Solides rigides




Formulation Mathématique: Application sur un segment

® ‘ MH (t) = coste YVt pour i,j =1,2,3

1.6+

1]

0.5

0

0.5 -

14
-1.5

2

2.5~

- i
3.5 = 1

5/11



Formulation Mathématique: Application sur un segment
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AiAjH (t) = coste YVt pour i,j =1,2,3

@ v(PeS/Ro) = A-ﬁ)S/Ro
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Formulation Mathématique: Application sur un segment

V (pes/Rre) = XD s/Rq

v(AGS/Ro) = v(PeS/Ro) + ﬁ)s/Ro APA
—
X QS/RO

ﬁ)S/Ro A 7(AeS/Ro) = WS/RO A (7(1:65/30) A PA)

AiAjH (t) = coste YVt pour i,5 =1,2,3

avec ﬁS/Ro AN v(pes/RO) =0

car ‘_/')( PeS/R,) €t ﬁs/ R, sont colinéaires (eq. 1)
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Formulation Mathématique: Application sur deux segments

Soit deux segments S1 et S2 en mouvement autour de I’ axe A.
Les points A; et B; appartiennent respectivement au corps S1 et S2
Aj et B; sont les projets orthogonaux de A; et B; sur A.

— 7 a

A (A,L-651/S2)/\981/S2
; —

(2 51/52)2

H
B—B/’ v(BjESZ/Sl)/\QSQ/Sl
. R i
(N s2/81)2
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Simulations:

] . Flexion — Extension & o
Flexion — Extension ) L Mouvement aléatoire
Pronation — Supination




Résultats de la simulation:

Meéthode présentée

Méthode SCoRE

Hypotheses de départ vérifiées

Méthode axe hélicoidal 8 / 11



Analyses expérimentales:

Flexion — Extension




Analyses expérimentales:




Analyses expérimentales:

Marqueurs

3 marqueurs par segment




Analyses expérimentales:

Optimisation

Cluster mathématique
- Cluster mathématique




Résultats de 1’experience:

I’alignement
colinéarité

Meéthode présentée




Conclusion et perspectives:
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